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The invention concerns an 
automatic reader for an apparatus 
utilising agar diffusion technique, 
comprising inside a mount frame 
illuminating means (17), an 
electronic CDD camera (19), 
and means for placing a Petri 
dish in the illumination field of 
said illuminating means and said 
camera field. The invention is 
characterised in mat the mount 
frame comprises automatic 
gripping means (74-82) for 
gripping the edges of a lid of the 
dish and automatic lifting means 
(70-73, 83-87) for lowering 
the gripping means into a low 
position for gripping or placing 
die lid and for lifting the gripping 
means into a high position, 
wherein the lid is outside said 
illumination and camera fields. 

(57) Abrege" 

Appareil de lecture automatique d*un antibiogramme, comportant a Tinteneur d'un bati un moyen d'eclairage (17), une camera 
electronique CCD (19), et des moyens pour mettre une boite de Petri dans le champ d'eclairage dudit moyen d'eclairage et dans le champ 
d* observation de ladite camera, caractens6 par le fait que le bati contient des moyens de prfhension automatiques (74-82) pour saisir les 
bonis <Tun couvercle de la boite et des moyens de levage automatiques (70-73, 83-87) pour abaisser les moyens de prehension dans une 
position basse de prise ou de pose du couvercle et pour elever les moyens de prehension dans une position haute, dans laquelle le couvercle 
est hors des champs d'eclairage et d'observation precites. 
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APPAREIL DE LECTURE AUTOMATIQUE POUR UNE BOtTE 
DE PETRI MUNIE D'UN COUVERCLE 

La presente invention concerne un perfectionnement pour un 
appareil de lecture automatique d'un antibiogramme. 

On connait, par le brevet US n° 4 701 850, un appareil de 
lecture d'un antibiogramme, comportant un tube fluorescent annulaire 
engendrant un eclairage diffus k l'int&ieur d'un Mti, une plaque de 
support inclin£e sur le dessus du Mti, ladite plaque comportant un 
receptacle a fond transparent pour permettre la diffusion de la lumiere 
engendrde par le tube fluorescent, ledit receptacle 6tant destine a 
recevoir une boite de Petri contenant des pastilles d'antibiotique 
positionndes sur un milieu de culture ensemence* avec un germe. Un 
microprocesseur est associe k l'appareil et connect^ par un cable a un 
pied & coulisse eiectronique pour mesurer & distance le diamfetre des 
cercles d'inhibition autour de chaque pastille d'antibiotique. Le pied a 
coulisse comporte un ecran d'affichage a cristaux liquides pour 
visualiser les valeurs des diametres mesures. 

La presente invention a pour premier but de proposer un 
perfectionnement pour un appareil de lecture d'un antibiogramme, qui 
permette une lecture automatique de la surface d'une boite de Petri. 

A cet effet, 1' invention a pour premier objet un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, comportant a l'inteneur d'un 
bati un moyen d'eclairage, une camera electronique CCD pour 
l'acquisition de l'image d'un antibiogramme, et des moyens pour 
mettre une boite de Petri dans le champ d'eclairage dudit moyen 
d'eclairage et dans le champ d'observation de ladite camera, ladite 
boite gtant destinee a contenir des pastilles d'antibiotique positionnees 
sur un milieu de culture ensemence" avec un germe, caracterise" par le 
fait qu'il comporte une table montee coulissante sur le bati, un plateau 
porte-boite monte sur ladite table et destin£ a recevoir au moins une 
boite de Petri, et des moyens d'entrainement en translation pour faire 
coulisser ladite table dans une position de chargement, dans laquelle le 
plateau est apte a etre charge ou decharge" d'une boite, et dans au moins 
une position de lecture, dans laquelle au moins une portion de la 
surface de la boite est dans les champs d'eclairage et d'observation 
precites. 
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Dans une forme de realisation particuliere, les moyens 
d'entrainement en translation component une courroie sans fin enroulee 
autour de deux poulies, lesdites poulies dtant monies sur le bati aux 
deux extremites de la course de coulissement de ladite table, Tune des 
s poulies 6tant apte a etre entrainee en rotation par un moteur pour 
deplacer la courroie dont une portion est solidaire en translation de 
ladite table. 

Selon une autre caracteristique, l'appareil comporte des moyens 
d'entrainement en rotation pour orienter angulairement le plateau porte- 

10 boite par rapport a ladite table, le plateau 6tant monte" sur un axe 
d'articulation port6 par ladite table. 

Avantageusement, les moyens d'entrainement en rotation 
comportent une courroie sans fin enroulee autour de deux poulies, 
lesdites poulies ftant montees sur le bati aux deux extiemites de la 

is course de coulissement de la table, l'une des poulies 6tant apte a etre 
entrainee en rotation par un moteur pour deplacer la courroie qui 
coopfcre avec ledit axe d'articulation, de facon a provoquer la rotation 
de cet axe, lors de l'entrainement de la courroie. 

De preference, les moteurs des moyens d'entrainement en 

20 translation et en rotation sont aptes a entrainer simultanement et a la 
meme vitesse leur courroie respective, pour provoquer le coulissement 
de la table sans rotation du plateau, alors que le moteur des moyens 
d'entrainement en rotation est apte a etre active" seul pour regler la 
position angulaire du plateau. 

25 Selon encore une autre caracteristique, le plateau comporte des 

empreintes gigognes pour recevoir des boites de diffSrentes dimensions 
et/ou formes. 

On peut pr6voir que la table comporte plusieurs paliers montes a 
coulissement sur des tiges de guidage fixees au b&ti, lesdits paliers 6tant 

30 positionnes au voisinage de l'extr&nitl la plus interne de la table, de 
facon a permettre a la portion la plus externe de la table, qui supports 
le plateau, de sortir par une ouverture menag£e dans la paroi frontale 
du biti, pour venir dans sa position de chargement. Dans ce cas, une 
noix de stabilisation peut &tre montee coulissante sur l'une des tiges de 

35 guidage du bati et sur des arbres de guidage portes par ladite table, de 
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fagon que ladite noix soit sensiblement au droit du plateau, dans chaque 
position de lecture, dans laquelle le plateau est rented dans le b&ti. 

Avantageusement, un moyen de rappel Slastique est montg entre 
ladite noix et la table pour sollicker la noix contre une butSe situfe 

5 sensiblement au droit du plateau sur ladite table. 

Dans un mode de realisation particulier, la camera est une 
camera CCD lindaire mpntfe sur un premier support k l'intfrieur du 
bati, et le moyen d'Sclairage comporte une barrette rectiligne montfe 
sur un deuxifeme support et apte k envoyer des pinceaux lumineux 

10 obliques sur une portion de surface de la boite, les moyens 
d'entrainement en translation dtant aptes k d6placer la table sur une 
course de lecture d^finissant une succession de positions de lecture 
pour permettre k la camera lindaire d'acqu£rir l'image de la totality de 
la surface de la boite. 

15 ; Avantageusement, les deux supports pr6cit€s sont articulds sur le 

Mti de fagon k rggler Tobliquite des pinceaux lumineux et/ou du plan 
d 'observation de la camera, par exemple sur une plage angulaire de 
l'ordre de 30°. On peut £galement prgvoir que la camera et la barrette 
rectiligne sont mont&s r6glables en hauteur sur leur support respectif. 

20 Selon une autre caract£ristique, la camera est fix£e k une plaque 

porte-disque k filtres, un disque rotatif k filtres dtant articuld sur ladite 
plaque et comportant une plurality de filtres optiques dont les bandes 
passantes ont des gammes de longueur d'ondes diffdrentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement rdpartis sur le disque, de fagon k pouvoir 

25 sdlectivement intercaler un filtre d£termin<5 dans le plan d'observation 
de la camera. 

Dans ce cas, l'appareil peut comporter des moyens de selection 
automatique des filtres, lesdits moyens de selection comprenant un bras 
articute k son extr£mit£ infdrieure sur le b^ti, une courroie 

30 d'entrainement enroul£e autour de deux poulies monies sur chaque 
extr6mit6 dudit bras, la poulie inf6rieure 6tant apte k Stre entrainte en 
rotation par un moteur, un chariot mont6 coulissant sur le bras et 
portant au moins une poulie coopgrant avec ladite courroie, un arbre de 
transmission solidaire d'une poulie port£e par le chariot, ledit arbre de 

35 transmission 6tant mont€ de manfere articulde sur la plaque porte- 
disque, ledit arbre de transmission 6tant muni d'un engrenage 
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engrenant avec la peripheric du disque pour son entrainement en 
rotation. Avantageusement, la plaque porte-disque est articulee sur le 
premier support pour un reglage angulaire fin de l'obliquit6 du plan 
d'observation de la camera, par exemple sur une plage angulaire de 

5 l'ordre de 4°. 

Selon encore une autre caracteristique, la barrette rectiligne 
comporte un faisceau de fibres optiques dont les extremites aval sont 
regulierement reparties le long de la barrette et incurvees vers le bas 
pour former une ligne de points Iumineux engendrant un pinceau 

10 Iumineux sensiblement en forme de diedre vers une portion de surface 
de la boite. 

L'appareil de l'invention peut comporter une unite' de traitement 
informatique pour traiter les informations contenues dans l'image 
acquise par la camera et pour calculer, notamment, le diametre des 

is i cercles d'inhibition autour de chaque pastille d'antibiotique. Ladite 
unite de traitement peut etre associee a un e*cran d'affichage pour 
visualiser 1' image acquise par la camera et les informations traitees par 
ladite unite de traitement, a un clavier pour entrer des donnees et des 
instructions a l'unite de traitement, a un lecteur de disque magne'tique 

20 et/ou optique, et, optionnellement, a un lecteur de codes-barres pour 
lire les codes barres des boites de Petri chargees dans l'appareil. 

Avant lecture, les boites de Petri sont generalement ferm6es par 
un couvercle pour preserver leur contenu de toute contamination avec 
l'ext^rieur. Toutefois, pour la lecture, il est necessaire d'enlever le 

25 couvercle, puis de remettre le couvercle en place, apres lecture, ce qui 
engendre des operations manuelles supplementaires et augmente les 
risques de contamination du contenu de la boite. 

L'invention a pour deuxieme but de proposer un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, dans lequel la lecture de la 

30 boite s'effectue sans operation manuelle sur son couvercle. 

A cet effet, l'invention a pour deuxieme objet un appareil de 
lecture automatique d'un antibiogramme, comportant a rint^rieur d'un 
bati un moyen d'eclairage, une camera electronique CCD pour 
1' acquisition de 1' image de 1' antibiogramme, et des moyens pour mettre 

35 une boite de Petri dans le champ d'eclairage dudit moyen d'eclairage et 
dans le champ d'observation de ladite camera, ladite boite 6tant 
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destinee a contenir des pastilles d'antibiotiques positionn6es sur un 
milieu de culture ensemence avec un germe, caracterise par le fait que 
le bati contient des moyens de prehension automatiques pour saisir les 
bords d'un couvercle de la boite et des moyens de levage automatiques 

5 pour abaisser les moyens de prehension dans une position basse de 
prise ou de pose du couvercle et pour elever les moyens de prehension 
dans une position haute, dans laquelle le couvercle est hors des champs 
d'eclairage et d'observation prdcites. 

Dans une forme de realisation particuliere, les moyens de 

10 prehension forment un etau ou une pince dont les deux bras se 
terminent a leur extremitl libre par des machoires aptes a venir en 
appui respectivement contre deux bords opposes du couvercle, lesdits 
bras etant aptes a etre rapproches Tun de l'autre pour serrer le 
couvercle entre les m&choires. Avantageusement, les moyens de 

15 prehension component un cable sans fin, qui est enrouie autour de deux 
poulies montees chacune a Texterieur de l'espace intercalaire entre les 
bras, Tun des bras etant solidaire d'un brin du c&ble, alors que l'autre 
bras est solidaire de l'autre brin du cable, qui s'etend parallelement au 
premier brin, de l'autre cdte du plan passant par les axes des deux 

20 poulies, de facon que le deplacement du c&ble provoque simultanement 
le deplacement des deux bras, qui se rapprochent/s'eioignent 
symetriquement l'un de l'autre. 

Dans une forme de realisation particuliere, les moyens de 
prehension component un moyen de sollicitation elastique pour 

25 solliciter, en permanence, les deux bras Tun vers l'autre, et un chariot 
de butee deplacable entre les bras, ledit chariot etant apte a venir en 
appui contre l'un des bras pour ecarter symetriquement les deux bras 
l'un de l'autre, ou etant apte a s'eioigner de ce bras pour liberer le 
rapprochement symetrique des deux bras. 

30 Selon une autre caracteristique, un moyen de commande est 

prevu sur le bSti pour cooperer avec une piece de liaison, qui est liee 
en translation h. un element d'actionnement des moyens de prehension, 
ledit element d'actionnement etant apte a actionner le deplacement des 
bras des moyens de prehension. Avantageusement, ladite piece de 

35 liaison comporte une himiere oblongue verticale traversee par ledit 
element d'actionnement, pour permettre au moyen de commande 
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d'entrainer le deplacement horizontal de la piece de liaison et done de 
l'eiement d'actionnement, tout en permettant un debattement vertical 
dudit element d'actionnement par rapport a la piece de liaison, sous 
Taction du moyen de levage. 

5 Le moyen de levage peut comporter sur le bati un chemin de 

came sur lequel se deplace un element suiveur de came solidaire de 
1' element d'actionnement, ledit chemin de came etant conform^ de 
facon a provoquer successivement, lore du deplacement de la piece de 
liaison, une descente, puis une translation et, enfin, une remontee de 

10 l'eiement d'actionnement des moyens de prehension. 

Selon encore une autre caracteristique, le moyen de levage 
comporte des guides verticaux et un support eievateur portant les 
moyens de prehension et coulissant sur lesdits guides verticaux. 

Dans une forme de realisation particulifere, le moyen de 

is , commande est un cable solidaire de la piece de liaison et apte a 
l'entrainer en translation horizontal, et l'eiement d'actionnement est 
form6 par le chariot precite. 

Dans ce cas, on peut prevoir que le chemin de came est forme 
par une ouverture sensiblement en U evase, la base du U s'etendant 

20 sensiblement horizontalement et se prolongeant par deux branches 
laterales inclinees vers le haut et s'ecartant l'une de l'autre, de facon 
que le deplacement de l'eiement suiveur de came sur une premiere 
branche laterale inclinee provoque simultanement la descente du 
support eievateur et le deplacement sur une premiere course du chariot, 

25 puis que le deplacement de l'eiement suiveur de came sur la base du U 
provoque le deplacement lineaire du chariot sur une deuxieme course, 
au cours de laquelle les bras des moyens de prehension sont aptes a 
saisir le couvercle de la boite, et enfin, que le deplacement de l'eiement 
suiveur de came dans la deuxieme branche laterale inclinee provoque 

30 simultanement la remontee du support eievateur et le deplacement du 
chariot sur une troisieme course, sans action sur les bras qui serrent le 
couvercle sur l'effet du moyen de solicitation eiastique. 

Selon une autre caracteristique, le moyen de solicitation 
eiastique est un ressort s'etendant entre les deux bras des moyens de 

35 prehension, lesdits bras etant guides en translation par des tiges de 
guidage portees par le support eievateur. 
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Avantageusement, le support dtevateur comporte des moyens de 
detection de la presence du couvercle, ces moyens de detection 
comportant un ftnetteur et un r&epteur, par exemple des diodes & 
infrarouge, positionnds de fagon que le signal 6mis par l'&netteur 
puisse 6tre regu par le r&epteur, aprfes reflexion sur le couvercle* lors 
de la descente du support 616vateur, l'absence de r&eption du signal 
par le r&epteur, lors de la descente provoquant automatiquement le 
retour en arrive vers sa position initiale du support dtevateur. 

On peut pr6voir que le chariot comporte un premier galet apte & 
coulisser verticalement dans 1'ouverture oblongue verticale de la pifece 
de liaison et un deuxifeme galet formant 616ment suiveur de came qui 
roule sur le chemin de came. 

Bien entendu, les premier et second objets de l f invention peuvent 
Stre pris seuls ou combin6s de fagon & 6tre intdgrSs dans un mdme 
appareil. 

Pour mieux faire comprendre les objets de l'invention, on va en 
dScrire maintenant, k titre d'exemple purement illustratif et non 
limitatif, un mode de realisation repr6sent6 sur le dessin annex£. 

Sur ce dessin : 

- la figure 1 est une vue en perspective frontale du b&ti de 
l'appareii de l'invention ; 

- la figure 2 est une vue en perspective arrifcre de la figure 1 ; 

- la figure 3 est une vue en perspective des unites de commande 
glectronique et optique monies sur une partie du b&ti de la figure 1 ; 

- la figure 4 est une vue en perspective de plusieurs composants 
de l'appareii de l'invention, destines & etre places dans la zone de 
lecture de l'appareii ; 

- la figure 5 est une vue en perspective arrifcre de la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue en perspective de dessus de la seule table 
coulissante de la figure 4 ; 

- la figure 7 est une vue en perspective de dessous, suivant la 
flfeche VII de la figure 6 ; 

- la figure 8 est une vue sch€matique et de dessus des moyens 
d'entrainement en translation de la table et des moyens d'entrainement 
en rotation du plateau porte-boite de la figure 4 ; 
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- la figure 9 est une demi-vue partielle et en coupe suivant la 
ligne IX-IX de la figure 8 ; 

- la figure 10 est une vue schematique de dessous de la table de 
la figure 4, dans sa position rentree de lecture ; 

- la figure 11 est une vue analogue a la figure 10, mais 
representant la table dans sa position sortie de chargement ; 

- la figure 12 est une vue en perspective de la noix de 
stabilisation de la figure 10 ; 

- la figure 13 est une vue de face de la noix suivant la fleche xm 
sur la figure 12 ; 

- la figure 14 est une vue schematique partielle et en coupe 
suivant un plan horizontal le long de la ligne XIV-XIV de la figure 15, 
representant les moyens de prehension et de levage pour la 
manipulation automatique d'un couvercle de bolte ; 

- la figure 15 est une vue schematique partielle et en elevation 
verticale suivant la ligne XV-XV de la figure 14, representant les 
moyens de commande pour les moyens de prehension et de levage ; et 

- la figure 16 est une vue schematique partielle et de dessous des 
moyens de prehension de la figure 14. 

Sur la figure 1, on voit un bati 1 d'un appareil de lecture 
automatique d'un antibiogramme, ce bati comportant une facade 
frontale 2 s'etendant sensiblement verticalement et un socle 3 
s'etendant sensiblement horizontalement. Sur la facade 2, on a menage" 
une ouverture sensiblement carree pour un ecran d'affichage 4, deux 
ouvertures sensiblement trapdzoidales 5 pour des haut-parleurs, une 
premiere ouverture rectangulaire 6 pour loger un lecteur de disquette 
magnetique ou de disque optique (CD-ROM), et une deuxieme 
ouverture rectangulaire allongee 7 definissant un passage d'entree pour 
les boites de Petri B. 

Le socle 3 comporte a l'avant un clavier 8, qui est monte 
retractable dans le socle. Ce clavier 8 peut etre equipe d'un lecteur de 
code barres pour lire les codes barres sur une boite de Petri. 

Sur la figure 2, on voit que le socle 3 definit sur sa surface 
sup6rieure plusieurs zones, dont une zone 9 est destinee a supporter 
une unite de traitement informatique, par exemple un ordinateur ou un 
microprocesseur, sensiblement au droit de la premiere ouverture 6 
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pr6cit6e, une zone 10 est destinge k recevoir une unite de commande 
optique 11, une zone 12 situ£e dans le prolongement de la deuxi&me 
ouverture 7 pr6cit6e d^finit une zone de lecture des boites de Petri, et 
une zone 13 destinde k recevoir les connexions glectriques k 
5 Talimentation g6n6rale du secteur et un interrupteur de marche/arrSt de 
1'appareil. 

Sur la figure 3, on voit que le socle 3 a un profil sensiblement en 
U inversd ddfinissant un logement infgrieur 14 dans lequel peut 
coulisser le clavier 8 pr£cit£. L'unitg de commande optique comporte 

10 un premier boitier 15 contenant une source de lumifere, par exemple 
une lampe, et un deuxifeme boitier 16 contenant un ventilateur pour le 
refroidissement de la lampe. Sur le boitier 15, on voit un orifice 15a 
pour le passage d'un faisceau de fibres optiques en direction d'une 
barrette rectiligne 17 (visible sur les figures 4 et 5). A l'arrifere de la 

15 zone de lecture 12, est montge une unit£ de commande dlectronique 18 
pour la commande d'une camera dlectronique k transfert de charge dite 
"CCD" 19. 

Sur les figures 4 et 5, on a repr£sent£ un support sensiblement 
rectangulaire 20 destine k Stre montd sur la zone de lecture 12 prScitde. 

20 Ce support 20 comporte deux tiges de guidage parallfeles 21 s'6tendant 
sur toute la longueur du support entre une paroi arrifcre 22 et une paroi 
frontale 23. Sur la paroi frontale 23 du support 20, est montde une 
plaque frontale 24 sensiblement en forme de U inverse, de manifcre k 
dSfinir une ouverture sensiblement rectangulaire 25 destinde k venir en 

25 face de la deuxifeme ouverture 7 de la fegade avant 2 du bkti de 
1'appareil. 

Les ouvertures 7 et 25 ont une forme adapt6e pour permettre le 
passage d'une table coulissante 26 sur laquelle est mont£, de manifere 
articutee, un plateau porte-boite 27, qui est destinS k recevoir une boite 

30 de Petri B munie de son couvercle C (voir figure 9). 

La table 26 comporte une portion rectangulaire, qui se prolonge 
vers 1'avant par une portion semi-circulaire. Un orifice 28 est m£nag£ 
sensiblement au centre de courbure de la portion semi-circulaire de la 
table 26 et une nervure en croix 29 est pr£vue en saillie sur la portion 

35 rectangulaire de la table pour la rigidifier, comme visible k la figure 6. 
Sur la figure 7, on voit que la table 26 comporte une jupe ext&ieure 
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26a s'&endant vers le bas sur toute la peripheric de la table, a 
1' exception de son bord arriere. Une deuxieme jnpe 26b est prevue en 
saillie de la face inferieure de la table 26 et s'£tend de maniere 
sensiblement concentrique a la premiere jupe 26a. Sur le bord arriere 

s de la table 26, sont prevus deux paliers 30, positionnes chacun dans 
l'espace intercalate entre les deux jupes 26a et 26h. Sur l'un des deux 
bords lateraux de la table 26, est prevu un troisieme palier fixe 31, 
sensiblement au voisinage d'un palier 30. Chaque palier 30 ou 31 est 
recouvert d'un chapeau 32, qui est fixe" sur le palier associe* pour 

10 former un passage glissant pour une tige de guidage 21 du support 20. 

La table 26 comporte sur son bord oppose" a celui qui comporte le 
palier 31, plusieurs partes de fixation 33 disposers sensiblement aux 
deux extremites longitudinales de la table 26, pour y agrafer deux 
arbres de guidage 34, qui sont solidaires de la table 26. 

is Une noix de stabilisation 35, mieux representee sur les figures 12 

et 13, est montee coulissante sur une tige de guidage 21 et a 
coulissement sur les deux arbres de guidage 34. La noix 35 comporte 
un passage central cylindrique 36 a travers lequel est inseree & 
coulissement la tige de guidage 21 et deux rainures laterales 37 a 

20 travers lesquelles coulissent les arbres de guidage 34. Deux encoches 
38 sensiblement en C sont menagees dans chaque rainure 37, de facon 
a loger un palier en plastique (non represente) dans chaque encoche 38, 
pour ameliorer le glissement des arbres de guidage 34 dans les rainures 
37. 

25 Un ressort de compression 39 peut etre monte entre la noix 35 et 

le palier 30 en vis-a-vis, de facon a solliciter la noix 35 vers l'avant de 
la table 26. Bien entendu, un autre ressort pourrait etre prevu, de facon 
a assurer un rappel de la table 26 vers sa position sortie. 

Lors du coulissement de la table 26 dans la direction de la fleche 

30 Fl sur la figure 10, on voit que la noix 35 vient en appui contre les 
partes de fixation avant 33 de la table 26, sous Taction du ressort 39, ce 
qui permet de maintenir la noix 35 sensiblement au droit du plateau 
porte-boite, lorsque la table se deplace sur sa course de lecture, pour 
stabiliser ainsi la boite pendant la lecture par l'appareil. Inversement, 

35 lors du coulissement de la table 26 vers la position sortie, selon la 
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flfeche F2 sur la figure 11, la noix 35 vient en appui contre la paroi 23, 
en comprimant le ressort 39. 

Sur la figure 7, plusieurs pions 40 sont formes en saillie sur le 
dessous de la table 26, ces pions 40 6tant destines k servir d'axe 

5 d'articulation pour des poulies, comme expliqu6 plus loin. 

Le plateau porte-boite 27 comporte plusieurs empreintes 
gigognes circulaires 41 k 43 dont le diamfetre est adapts pour recevoir 
des boites circulaires de differents diamfetres, par exemple 90, 100 et 
140 mm. L'empreinte 41, de plus faible diam&tre, est l'empreinte la 

io plus profonde. En outre, l'empreinte circulaire 43, de plus grand 
diamfetre, comporte quatre lobes saillants 44, r^gulferement r^partis, 
pour recevoir les coins d'une boite carr6e, par exemple de 120 mm de 
largeur. La difference de hauteur entre la plus petite empreinte 41 et la 
plus grande empreinte 43 peut 6tre de l'ordre de 3 mm. Les boites 

is peuvent avoir une hauteur qui varie entre 14 et 20 mm. 

On va maintenant d&rire les moyens d'entrainement en 
translation de la table coulissante 26. Ces moyens comprennent une 
premiere courroie crantte sans fin 50 qui est enroutee autour de deux 
poulies 51, disposes aux deux extremes longitudinales du support 20, 

20 comme visible sur les figures 5 et 8. La poulie 51 qui est situle k 
l'arrifere du support 20 est destinde k 6tre entrainfe par un moteur 
£lectrique, dont le carter 52 est visible sur la figure 5. La courroie 
crant6e 50 est solidaire en un point 53a d'une plaque de fond 53 qui est 
destinfe k etre fix^e sur le dessous de la table 26, k I'int&ieur de la 

25 jupe p6riph6rique intgrieure 26h de la table, comme repr6sent£ k la 
figure 9. Sur la figure 5, on voit plusieurs poulies de renvoi 54, pour 
rfgler la tension de la courroie crant6e 50. 

L'appareil de 1'invention comporte 6galement des moyens 
d'entrainement en rotation pour faire pivoter le plateau 27 par rapport k 

30 la table 26. Ces moyens d'entrainement en rotation comprennent une 
deuxifeme courroie crantfe sans fin 55, enroutee autour de deux poulies 
56, qui sont disposes aux deux extr£mit£s longitudinales du support 
20, la courroie 55 s'6tendant parallfelement k la courroie 50. La 
courroie 55 vient s'enrouler autour d'une poulie 57 solidaire d'un axe 

35 de rotation 58, par l'interm&iiaire de deux poulies de renvoi 59, 
l'ensemble des poulies 55 et 59 6tant port£ par le fond 53 de la table 
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26. L'axe de rotation 58 est solidarisS de la poulie 57 par une clavette 
60, comme visible sur la figure 9. L'axe de rotation 58 comporte & son 
extr6mit6 sup&ieure quatre dents radiales 58a rdguliferement r^parties, 
qui sont destinies k s'engager dans des encoches correspondantes 61a 

5 d'un manchon 61, qui fait saillie sur le dessous du plateau 27. Les 
dents 58a et les encoches assoctees 61a permettent d'indexer 
pr6cis&nent 1'orientation du plateau 27 par rapport k la table 26. Le 
plateau 27 est amovible, pour permettre son nettoyage, afin d'Sviter 
toute contamination entre les lectures successives. 

10 L'axe de rotation 58 est solidaire en rotation d'un plateau 

d'entrainement 62, qui s'&end entre la surface sup6rieure de la table 26 
et la surface inf£rieure du plateau 27. Le plateau d'entrainement 62 
comporte une gorge circulaire 62a dans laquelle est dispose un 
bourrelet en caoutchouc 63, pour entrainer par friction le plateau 27. 

is : Des roulements k billes 64 sont prgvus entre l'axe de rotation 58 et le 
fond 53 de la table 26, et entre le passage 28 de la table 26 et le plateau 
d'entrainement 62. 

La poulie 56, qui se situe & Farrifere du support 20, est £galement 
destin^e & Gtre entrainte par un moteur dlectrique (non repr6sent£). 

20 Le fonctionnement des moyens d'entrainement en translation et 

en rotation va maintenant &tre brifevement ddcrit. 

Lorsque les deux courroies 50 et 55 sont simultan£ment 
entraindes & la mSme vitesse, le fond 53 et done la table 26 se deplacent 
en translation, sans rotation de la poulie 57. 

25 En revanche, lorsque seule la courroie 55 est entrainge, la table 

26 reste mobile et la poulie 57 est entrance en rotation, pour faire 
pivoter le plateau porte-boite 27. 

Si seule la courroie 50 6tait entrain£e, on obtiendrait 
simultandment un coulissement de la table 26 et une rotation du plateau 

30 27. On pourrait Sgalement entrainer les deux courroies 50, 55 k des 
vitesses diffgrentes, pour provoquer simultan^ment un coulissement de 
la table 26 et une rotation angulaire d£termin6e du plateau 27. 

La rotation du plateau 27 est prdvue notamment pour permettre la 
lecture d'un code barres sur la boite, lorsque l'appareil est 6quip£ d'un 

35 lecteur de codes barres. La rotation du plateau 27 permet ggalement 
une pose al&toire de la boite sur le plateau, dfcs lors que Ton a 
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positionnd une pastille de reconnaissance sur le milieu de culture 
contenu dans la boite, pour permettre d' identifier la position des 
difKrentes pastilles d'antibiotique. 

On va maintenant d&rire les moyens de prehension et de levage 

s du couvercle C de la boite B 9 lorsque la table 26 arrive dans la zone de 
lecture de 1'appareil, en reference aux figures 4 et 5 et 14 k 16. 

Un support 616vateur 70 est mont£ coulissant sur deux colonnes 
verticales de guidage 71, lesdites colonnes 71 €tant fix&s k leur 
extr&nite infSrieure au support 20, de part et d f autre de Touverture 25 

10 de la plaque frontale 24. Avantageusement, le support £16vateur 70 est 
mont£ sur une colonne 71, par Tintennddiaire d'un coulisseau 72, et 
sur l'autre colonne 71, par un palier flottant 73. Le support 616vateur 
70 comporte deux tiges transversales 74 sur lesquelles coulissent deux 
bras parallfcles 75. Les deux bras 75 forment ensemble un 6tau dont les 

15 m&choires sont constitutes chacune par deux tiges verticales parallfeles 
76, qui sont destinies k venir contre les bords opposes du couvercle C. 

Sur le dessous du plateau gtevateur 70, sont monies k chaque 
extr6mit6 transversaie deux poulies 77 autour desquelles est enrould un 
cSble d'entrainement 78, comme visible sur la figure 16. L'un des bras 

20 75 est relte en 75a k Tun des brins du c&ble d'entrainement 78, alors 
que r autre bras 75 est relte en 75k & l'autre brin du c&ble 78, les deux 
brins du c&ble 78 s'6tendant parallfelement et sym&riquement par 
rapport & un plan passant par les axes des poulies 77. Un ressort de 
traction 79 est mont6 entre les deux bras 75 pour les solliciter Tun vers 

25 l'autre, pour la prise du couvercle. Ainsi, sous Taction du ressort 79, 
le cable d'entrainement 78 se d£place, de fagon k rapprocher 
sym&riquement les deux bras 75 Tun de l'autre. 

Un chariot mobile 80 est mont£ sur les tiges 74, de fagon k 
s'opposer au libre dgplacement de Tun des bras 75. Le chariot mobile 

30 80 comporte un arbre 81 s'6tendant dans la direction longitudinale et 
vers l'avant, 1'arbre 81 portant deux galets 82, 83. L'arbre 81 traverse 
une ouverture allong£e 70a du support 616vateur 70, comme visible sur 
les figures 5 et 14, ce qui permet un coulissement transversal du chariot 
80 par rapport au support glgvateur 70. Le galet 82 est \og6 de mani&re 

35 coulissante dans une ouverture oblongue verticale 84 d'une pifece de 
liaison 85, cette dernifere dtant solidaire en 85a d'un cable de 
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commande 86. Le deuxieme galet 83 est loge* dans une lumiere 87, 
menagee a travers la plaque frontale 24 du support 20. La lumiere 87 
presente une forme sensiblement en U evase* vers le haut, comme 
visible sur la figure 4. La base 87b_ de la lumiere en U s'£tend 
sensiblement horizontalement et se prolonge a ses deux extrexnites par 
deux portions inclinees 87a. et 87£. La lumiere 87 constitue un chemin 
de came sur lequel pent rouler le galet 83, qui forme un element 
suiveur de came. 

Comme visible sur les figures 5 et 15, le cable de commande 86 
est un cSble sans fin, qui vient s'enrouler autour d'une poulie motrice 
90 solidaire d'un arbre moteur 91, qui fait saillie d'un carter moteur 92 
contenant le moteur de commande des moyens de prehension et de 
levage. A partir de la poulie motrice 90, les deux brins du cable de 
commande 86 passent sur une poulie 93 a double gorge montee sur une 
paroi laterale du support 20, les deux brins s'dtendant parallfelement, 
dans un plan horizontal jusqu'a une autre poulie a double gorge 94, qui 
renvoie les deux brins du cable vers deux poulies 95, 96 a simple 
gorge, qui sont montecs sur la plaque frontale 24 du support 20, en 
dtant legferement decalees Tune de Tautre dans la direction transversale. 
Puis, les deux brins du cable 86 s'6tendent sensiblement parallfelement 
et transversalement pour venir s'enrouler autour d'une poulie 97 
montee a l'extremit£ transversale opposee de la plaque frontale 24. 

Ainsi, on peut obtenir simultanement un mouvement vertical et 
un mouvement transversal des bras, avec un seul moyen de commande. 

Comme visible sur la figure 5, le support eievateur 70 porte un 
de*tecteur infrarouge comportant un ^metteur 100 et un recepteur 101, 
le recepteur 101 6tant destine a recevoir le rayon envoye" par l'^metteur 
100, apres reflexion sur le couvercle C de la boite B, lorsque le 
couvercle est a une distance pr&etaminee du d^tecteur a infrarouge. 
Cette distance pre\ieterminee est calculee en fonction du d^battement 
vertical du support llevateur 70 et de la variation de hauteur du 
couvercle, par rapport a la table 26. La hauteur du couvercle par 
rapport a la table peut varier en fonction de la hauteur de la boite et de 
la profondeur des empreintes gigognes du plateau porte-boite. 

Le fonctionnement des moyens de prehension et de levage va 
maintenant etre brievement expliqu^. 
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Apres que l'utilisateur ait charg6 une boite de Petri sur le plateau 
27, lorsque ce dernier se trouve dans sa position de chargement 
illustree sur les figures 4, 5 et 11, l'utilisateur active les moyens 
d'entrainement en translation de la table 26, par exemple a l'aide du 

5 clavier 8, pour deplacer la table 26 vers sa position illustree en traits 
interrompus sur les figures 4 et 5 et en trait plein sur la figure 10. Des 
que la boite de Petri atteint sa position de lecture, des capteurs de 
position portes par exemple par des pattes 102 dans la zone optique 12, 
activent le moteur de commande 92. Lorsque le cable de commande 86 

10 est entrain^, la piece de liaison 85 se deplace transversalement, ce qui 
entraine le deplacement transversal du chariot 80, par TintermSdiaire 
du galet 82. Le bras 75, qui e*tait initialement en appui contre le chariot 
80, empechant tout rapprochement des bras 75, peut desormais se 
rapprocher de l'autre bras, sous Taction du ressort 79. Simultanement, 

15 , le galet 83 se deplace dans la premiere portion inclinee 87a de la 
lumiere 87 en U, ce qui provoque une descente du chariot 80, laquelle 
descente est permise par le coulissement du galet 82 dans la lumiere 
verticale oblongue 84 de la piece de liaison 85. La descente verticale du 
chariot 80 provoque la descente du support elevateur 70 et done, des 

20 bras 75. Lorsque le galet 83 arrive en bas de la portion inclinee 87a, 
Tecartement relatif des bras 75 est superieur a la plus grande dimension 
d'un couvercle de boite. Ainsi, lorsque le galet 83 se deplace dans la 
portion horizontal 87b de la lumiere 87, les tiges 76 des bras 75 
peuvent venir en appui contre les bords opposes du couvercle. Les tiges 

25 76 des bras 75 sont maintenues en appui contre les bords opposes du 
couvercle, sous Taction du ressort 79. Le chariot 80, qui n'est pas 
solidaire des bras 75, peut continuer a se deplacer transversalement 
jusqu'a ce que le galet 83 atteigne Tautre extremite* de la portion 
horizontale 87b de la lumiere 87. Puis, le galet 83 remonte dans la 

30 deuxieme portion inclinee 87c. de la lumiere 87, ce qui provoque 
simultanement une remontee du support 616vateur et une translation du 
chariot 80, sans que ce dernier puisse venir en contact avec Tautre bras 
75. 

Lorsque le support 61evateur 70 a atteint sa position haute, apres 
35 prise du couvercle, le moteur 92 s'arrete et le coulissement de la table 
26 reprend pour obtenir une lecture de Tensemble de la boite de Petri 
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par la camera 19. Lorsque la lecture est terming, la table 26 revient k 
sa position de lecture initiale, qui est detectee par les capteurs 102, 
pour actionner, en sens inverse, les moyens de prehension et de levage 
qui suivent les operations inverses k celles pour la prise du couvercle. 

5 Si une boite de Petri est chargfe sans couvercle sur le plateau 27, 

lors de la descente du support eievateur 70, le r&epteur 101 des 
moyens de detection ne regoit pas le signal 6mis par l'emetteur 100, de 
sorte que le moteur 92 entraine en sens inverse le c£ble de commande 
86 pour ramener le support eievateur dans sa position initiale. En effet, 

io il est important d'arr&er les moyens de prehension, en T absence de 
couvercle, car autrement les moyens de prehension pourraient saisir les 
bords de la boite et la soulever hors du champ de lecture. 

On va maintenant decrire plus en detail le montage de la barrette 
rectiligne 17 et de la camera 19 en reference aux figures 4 et 5. 

15 La barrette rectiligne 17 contient un faisceau de fibres optiques 

logees dans une gaine 110, ladite barrette 17 etant fixee sur une plaque 
qui comporte des tetons transversaux saillants 111 log6s dans des 
lumi&res verticales oblongues 112 d'un etrier support 113, pour regler 
en hauteur la position de la barrette rectiligne 17 par rapport & la table 

20 coulissante 26. L'etrier support 113 est articuie k ses extremites 
inferieures autour d'un axe d' articulation 114 sur le support 20. Une 
lentille cylindrique divergente 115 est montee sur l'etrier support 113 et 
intercaiee sur le pinceau lumineux engendre par la barrette 17 pour 
eiargir la zone d'eclairage sur la surface de la boite. 

25 Un deuxifeme etrier support 116 est articuie sur le mdme axe 

d'articulation 1 14, une plaque 1 17 etant montee reglable en hauteur sur 
ledit etrier support 116. La camera 19 est fixee sur un plateau 118, qui 
est monte de manifcre articuiee autour d'un axe transversal sur la plaque 
117. Le plateau 118 supporte, en outre, un disque rotatif 119, qui 

30 comporte une pluralite de filtres optiques 120, qui sont angulairement 
r^partis de manure reguli^re. Les filtres 120 ont des bandes passantes, 
qui s'etendent sur des plages de longueurs d'ondes differentes, afin 
d'optimiser le contraste entre les zones contaminees et les zones 
inhibees de la surface de la boite. 

35 Le disque 119 comporte k sa peripheric un engrenage heiicoidal k 

45° qui engrfcne avec une roue d'engrenage conjuguee 121 solidaire 
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<fun arbre de transmission 122, qui est mont£ de mani&re pivotante k 
travers deux bras du plateau 118. Une extr&nit6 de l'arbre 122 est 
solidaire en rotation d'une poulie 123, qui est mont6e sur un chariot 
coulissant 124. Ce chariot 124 comporte deux poulies de renvoi 125 

5 disposes de part et d'autre de la poulie 123. Le chariot 124 est montf 
coulissant sur un bras 126, qui est articute k son extrdmitd inffirieure 
sur une poulie motrice 127. La poulie motrice 127 est solidaire en 
rotation de l f arbre moteur d'un bloc moteur 128. L'extr£mit6 
sup^rieure oppos£e du bras 126 comporte une poulie rotative 129. Une 

10 courroie crant^e sans fin 130 est enroul6e autour des poulies 127 et 129 
et passe autour de la poulie 123, par Tintermddiaire des poulies de 
renvoi 125. 

Ainsi, lorsque le moteur 128 entraine la courroie 130, la poulie 
123 est entrainSe en rotation, ce qui provoque la rotation du disque k 

15 fiitres 119, par Tintermgdiaire de l'engrenage 121. On obtient ainsi un 
moyen de selection automatique du filtre k positionner devant l'objectif 
de la camera 19. 

Le chariot 124 est montg coulissant sur le bras 126 pour pouvoir 
suivre le rdglage en hauteur de la camera 19 par rapport k la table 26. 

20 On pourra constater que 1'ensemble des moteurs 52, 92 et 128 

sont situ£s k l'arrifcre du support 20, de manfere k pouvoir les loger 
dans une meme enceinte blind£e, pour 6viter toute interference de 
rayonnement avec la lecture de 1'antibiogramme. 

Avantageusement, les ftriers supports 113 et 116 sont r£glables 

25 angulairement sur une plage d'environ 30°, alors que le plateau 118 est 
r£glable angulairement sur la plaque 117, sur une plage angulaire plus 
limit6e d'environ 4°, afin de rlgler finement l'obiiquitg du plan 
d'observation de la camera pour 6viter tout reflet parasite dans son 
objectif. 

30 Le couvercle C pr€sente, de preference, une paroi latgrale 

tronconique gvasde pour faciliter la remise en place du couvercle sur la 

boite, aprfes la lecture. 

On notera que rinertie de la table coulissante est faible, car elle 

ne porte aucune motorisation, ni pour son entrainement en translation, 
35 ni pour l 1 entrainement en rotation du plateau porte-boite. En outre, 

aucun cable n'est relie k la table coulissante. 
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Bien que l'invention ait 6t6 decrite en liaison avec une variante 
de realisation particuliere, il est bien evident qu'elle n'y est nullement 
limitee et qu'elle comprend tous les equivalents techniques des moyens 
decrits ainsi que leurs combinaisons, si celles-ci entrent dans le cadre 
5 de l'invention. 
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REVENDICATIONS 

1. Appareil de lecture automatique d'un antibiogramme, 
comportant k Tinterieur d'un bSti (1) un moyen d'eclairage (17), une 
camera eiectronique CCD (19) pour T acquisition de T image de 

5 Tantibiogramme, et des moyens pour mettre une boite de Petri (B) dans 
le champ d'6clairage dudit moyen d^clairage et dans le champ 
d'observation de ladite camera, ladite boite etant destinde k contenir des 
pastilles d'antibiotiques positionndes sur un milieu de culture 
ensemence avec un germe, caracterise par le fait que le biti (1) contient 

10 des moyens de prehension automatiques (74-82) pour saisir les bords 
d'un couvercle (C) de la boite (B) et des moyens de levage 
automatiques (70-73, 83-87) pour abaisser les moyens de prehension 
dans une position basse de prise ou de pose du couvercle et pour Clever 
les moyens de prehension dans une position haute, dans laquelle le 

is f couvercle est hors des champs d'£clairage et d'observation pretites. 

2. Appareil selon la revendication 1, caracterise par le fait que 
les moyens de prehension ferment un etau ou une pince dont les deux 
bras (75) se terminent k leur extremite libre par des mSchoires (76) 
aptes k venir en appui respectivement contre deux bords opposes du 

20 couvercle (C), lesdits bras etant aptes k etre rapproches Tun de Tautre 
pour serrer le couvercle entre les mSchoires. 

3* Appareil selon la revendication 2, caracterise par le fait que 
les moyens de prehension component un cable sans fin (78), qui est 
enrouie autour de deux poulies (77) montees chacune k Texterieur de 

25 Tespace intercalaire entre les bras (75), Tun des bras etant solidaire 
d'un brin (75a) du c&ble, alors que Tautre bras est solidaire de Tautre 
brin (75b) du cible, qui s'etend parallfclement au premier brin, de 
Tautre cote du plan passant par les axes des deux poulies, de fagon que 
le deplacement du cible provoque simultanement le deplacement des 

30 deux bras, qui se rapprochent/s'eioignent symetriquement Tun de 
Tautre. 

4. Appareil selon la revendication 3, caracterise par le fait que 
les moyens de prehension comportent un moyen de sollicitation 
eiastique (79) pour sollicker, en permanence, les deux bras (75) Tun 
35 vers Tautre, et un chariot de butee (80) deplagable entre les bras, ledit 
chariot etant apte k venir en appui contre Tun des bras pour ecarter 
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sym&riquement les deux bras l'un de l'autre, ou etant apte a s' Eloigner 
de ce bras pour liberer le rapprochement symetrique des deux bras. 

5. Appareil selon Tune des revendications 2 a 4, caracterise par 
le fait qu'un moyen de commande (86) est prevu sur le bati (1) pour 

s coop6rer avec une piece de liaison (85), qui est liee en translation a un 
element d'actionnement (80) des moyens de prehension, ledit element 
d'actionnement etant apte a actionner le deplacement des bras (75) des 
moyens de prehension. 

6. Appareil selon la revendicadon 5, caracterise par le fait que 
10 ladite piece de liaison (85) comporte une lumiere oblongue verticale 

(84) traversde par ledit element d'actionnement (80), pour pennettre au 
moyen de commande (86) d'entrainer le deplacement horizontal de la 
piece de liaison et done de l'element d'actionnement, tout en permettant 
un debattement vertical dudit element d'actionnement par rapport a la 
15 piece de liaison, sous Taction du. moyen de levage. 

7. Appareil selon la revendicadon 6, caracterise* par le fait que le 
moyen de levage comporte sur le bati (1) un chemin de came (87) sur 
lequel se deplace un element suiveur de came (83) solidaire de 
1' 61e*ment d'actionnement (80), ledit chemin de came etant conforme de 

20 facon a provoquer successivement, lors du deplacement de la piece de 
liaison (85), une descente, puis une translation et, enfin, une remontee 
de 1' element d'actionnement des moyens de prehension. 

8. Appareil selon la revendication 7, caracterise par le fait que le 
moyen de levage comporte des guides verticaux (71) et un support 

25 eievateur (70) portant les moyens de prehension (74-82) et coulissant 
sur lesdits guides verticaux. 

9. Appareil selon les revendications 4 et 8 prises simultanement, 
caracterise par le fait le moyen de commande est un c&ble (86) solidaire 
de la piece de liaison (85) et apte a 1' en trainer en translation 

30 horizontale, et l'eiement d'actionnement est forme par le chariot (80) 
precite. 

10. Appareil selon la revendication 9, caracterise par le fait que 
le chemin de came (87) est forme par une ouverture sensiblement en U 
evase, la base (87bJ du U s'etendant sensiblement horizontalement et se 

35 prolongeant par deux branches laterales (87a, 87c) inclinees vers le 
haut et s'ecartant 1'une de l'autre, de facon que le deplacement de 
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1* Element suiveur de came (83) sur une premiere branche latgrale 
inclinee (87a) provoque simultandment la descente du support eievateur 
(70) et le deplacement sur une premiere course du chariot (80), puis 
que le deplacement de l'eiement suiveur de came sur la base (87b_) du 
U provoque le deplacement lineaire du chariot sur une deuxieme 
course, au cours de laquelle les bras (75) des moyens de prehension 
sont aptes a saisir le couvercle (C) de la boite (B), et enfin, que le 
deplacement de T616ment suiveur de came dans la deuxifcme branche 
laterale inclinee (87s) provoque simultanement la remontee du support 
eievateur et le emplacement du chariot sur une troisifeme course, sans 
action sur les bras qui serrent le couvercle sur l'effet du moyen de 
sollicitation eiastique (79). 

11. Appareil selon la revendication 10, caracterise par le fait que 
le moyen de sollicitation eiastique est un ressort (79) s'etendant entre 

, les deux bras (75) des moyens de prehension, lesdits bras etant guides 
en translation par des tiges (74) de guidage portdes par le support 
eievateur (70). 

12. Appareil selon l'une des revendications 8 a 11, caracterise 
par le fait que le support eievateur (70) comporte des moyens de 
detection de la presence du couvercle (C), ces moyens de detection 
comportant un emetteur (100) et un recepteur (101), par exemple des 
diodes a infrarouge, positionnes de facon que le signal 6mis par 
1' emetteur puisse gtre recu par le recepteur, apres reflexion sur le 
couvercle, lors de la descente du support eievateur, l'absence de 
reception du signal par le recepteur, lors de la descente provoquant 
automatiquement le retour en arriere vers sa position initiale du support 
eievateur. 

13. Appareil selon la revendication 10, caracterise par le fait que 
le chariot (80) comporte un premier galet (82) apte a coulisser 
verticalement dans l'ouverture oblongue verticale (84) de la piece de 
liaison (85) et un deuxieme galet (83) formant element suiveur de came 
qui roule sur le chemin de came (87). 

14. Appareil selon l'une des revendications 1 a 13, caracterise 
par le fait qu'il comporte une table (26) montee coulissante sur le bati 
(1), un plateau porte-boite (27) monte sur ladite table et destine & 
recevoir au moins une boite de Petri (B), et des moyens d'entrainement 
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en translation (50-52) pour faire coulisser ladite table dans une position 
de chargement, dans laquelle le plateau est apte a Stre chargd ou 
decharge* d'une boite, et dans au moins une position de lecture, dans 
laquelle au moins une portion de la surface de la boite est dans les 
5 champs d'eclairage et d'observation precites. 

15. Appareil selon la revendication 14, caracterise* par le fait 
qu'il comporte des moyens d'entrainement en rotation (55-64) pour 
orienter angulairement le plateau porte-boite (27) par rapport a ladite 
table (26), le plateau 6tant monte" sur un axe d' articulation (58) porte* 

10 par ladite table. 

16. Appareil selon la revendication 14 ou 15, caractense* par le 
fait que la camera est une camera CCD lineaire (19) montee sur un 
premier support (116) a I'intdrieur du bad (1), et le moyen d'eclairage 
comporte une barrette rectiligne (17) montee sur un deuxieme support 

is (113) et apte a envoyer des pinceaux lumineux obliques sur une portion 
de surface de la boite (B), les moyens d'entrainement en translation 
(50-52) 6tant aptes a deplacer la table (26) sur une course de lecture 
dlfinissant une succession de positions de lecture pour permettre a la 
camera lineaire d'acquerir l'image de la totality de la surface de la 

20 boite. 

17. Appareil selon la revendication 16, caracterise" par le fait que 
la camera (19) est fixee a une plaque (118) porte-disque a filtres, un 
disque rotatif a filtres (119) 6tant articule" sur ladite plaque et 
comportant une plurality de filtres optiques (120) dont les bandes 

25 passantes ont des gammes de longueur d'ondes differentes, lesdits 
filtres 6tant angulairement repartis sur le disque, de facon a pouvoir 
selectivement intercaler un filtre determine" dans le plan d'observation 
de la camera. 
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